








Creative Commons : 表示 - 非営利 - 改変禁止
http://creativecommons.org/licenses/by-nc-nd/3.0/deed.ja
高専におけるモーションコントロール基礎教育の試み
Basic Education on Motion Control
in College of Industrial Technology
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Abstract: Motion control means theories and technologies about the control of general motion. In 1990,
the Institute of Electrical Engineers of Japan set up the Advanced Motion Control Investigation Expert
Committee and held the ﬁrst IEEE International Workshop on Advanced Motion Control. Since then,
motion control has developed rapidly and continually. It is now greatly expected to be going to contribute
to the society as a fundamental technology of industrial technology, transport technology, robotics and
mechatronics. However, the motion control education in industrial colleges is more insuﬃcient than in
universities at present. Therefore, the motion control education is indispensable in industrial colleges
which develop manufacturing specialists of industrial. In this paper, approaches in basic education on
motion control in industrial college are reported.




















































テーマ 時間数　 内容　 演習　 学習状況　
ベクトル， 2　 ベクトルの定義・ 外積計算式の証明　 「線形代数」で習った
行列演算 演算 (特に内積・外積) 逆行列の導出 内容であるが復習の
行列の演算，逆行列 時間がより多く必要
ロボットの 2 力のモーメント，　 固定点で支持された 「応用物理」
力学基礎 角運動量保存則， 棒の支持点回りの で習った内容であるが
運動エネルギー トルクの計算 知識が不足している
剛体の 2 固定軸周りの クレーンのアームの ベクトルの微分を　
3次元 剛体の回転， 角加速度・ 分り易く説明する　
動力学基礎 固定点周りの運動 先端の加速度 工夫が必要
運動学 1 4 回転行列，同次変換行列 ある空間の点 Pの 演習の出来が良かった
(座標変換) オイラー角，位置・姿勢 各座標系での座標計算 　
運動学 2 2 マニピュレータの定義 6自由度マニピュレータ 時間数が不足していた，
(DHパラメー DHパラメータの求め方 の DHパラメータ 演習例題をより多く
タ表記法) を求める する必要がある　
逆運動学 4 定義・解法 (3自由度) 3自由度マニピュレータ 演習の出来が良かった
ヤコビ行列 関節角速度と手先速度　 　
の関係を求める
静力学 2 仮想仕事の原理 手先にかかる力と トルクと力の関係に
各関節の駆動トルク ついてもう一度復習する　
の関係を求める 必要がある
動力学 4 ラグランジュの ラグランジュ法による 時間数が不足していた，　
運動方程式 2自由度系の運動方程式 運動エネルギーの復習　
の導出 が必要
モデリング 4 1・2自由度回転系, バネで壁に固定された 時間数が不足していた，

































表 2: ゼミナール内容・演習課題（2単位 60時間）
テーマ 時間数　 内容　 演習課題　 目的・効果　
C言語 8 制御文，関数， C言語基礎課題 シミュレーション
構造体，ポインタ の前に復習して
おく必要がある
シミュレーション 6 数値計算， C言語による 実例を用いて　
(基礎) オイラー法， RC回路の 数値計算への
ルンゲクッタ法 シミュレーション 理解を深める
シミュレーション 6 直流モータのモデル化， C言語による 電気機械複合系
(応用) 2階微分方程式 直流モータの の例を用いて
の数値解法 シミュレーション 理解を深める
WEBラーニング 6 アクチュエータ， 自己診断 動画など視覚
(ロボット) ビジョン，センサ， テストの実施 教材による
アーム，移動ロボット 学習効率の向上
ロボット基礎 8 座標系，同次変換行列， 空間の点 Pの座標， 2足歩行ロボット
運動学，逆運動学 DHパラメータを求める の基礎の育成
制御基礎 4 PID制御 定常偏差から 制御の性能
Pと PI制御の違い 評価等への理解
の検証
直流モータ 8 速度制御設計， Pと PI制御による 卒業研究に必要な
の速度制御 シミュレーション方法 直流モータの 知識や能力
速度制御 を育成する
ロボット制御 4 ダイナミクス， 6自由度 2足歩行 卒業研究に必要な
軌道計画 ロボットの軌道生成 知識や能力
(実施予定) を育成する
科学技術論文 4 本やインタネット 【科学技術論文の書き方】 技術者・研究者
の書き方 による学習 と題する論文の作成 に必要な基礎知識
を身につける
ビデオ鑑賞 4 NHKスペシャル： 聴講感想の発表 研究への興味や
�ロボットカー 視野を広げる
�サイボーグ
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